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^ (54) Title: SELF-POWERED MECHANICAL RUNNING VEHICLE ADAPTABLE UNDER EACH FOOT OF A WALKING 
= PERSON 

= (54) Titre : VEHICULE MECANIQUE ROULANT AUTONOME ADAPTABLE SOUS CHAQUE PIED D'UN MARCHEUR 




(57) Abstract: The invention concerns an apparatus using alternating pressure of body weight beneath the feet of a walking person 
to vary and multiply the moving speed. It consists of a chain of gearing elements (A, B, C, D, E, F, Z) whereof the ends bear the rear 
▼H (AO) and front (ZORL) drive wheels and whereof the toothed wheels gear in pairs so as to transmit and multiply from one to the other 
the rotating motion, and the motor consisting of the base plate (3) which receives the shoe and pivots under body pressure from the 
rear forward and from one foot onto the other, racks (6) which, when lowered, actuate the elements (A), (B), (C) via auxiliary gear 
^ elements (a) and (P) mounted on free wheels and reinforced with crank rod systems (lO)-(p 4RL), racks (7) which actuate, when 
^ raised, with free wheel pinion means, the gear elements (A), (B), (C), (D), and springs or shock-absorbere (5) fixed on the frame (9) 
1^ which raise the base plate when the weight pressure shifts from one side to the other. The inventive apparatus is particularly designed 
QQ to widen the range of transport means and for sports, playing and leisure activities. 

rH 

O (57) Abr^g^ : L'invention conceme un appareil qui utilise la pression alternative du poids du corps sous les pieds d'un marcheur 
A pour faire varier et multiplier sa vitesse de d^placement. II est constitufi de la chaine d'6Mments d'engrenage (A,B,C,D,E.F,Z), dont 
les extr6mit6s portent les roues motrices arri^re 
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(AO) et avant (ZORL) et dont les roues dentees s'engrenent deux k deux de fa9on ^ transmettre et multiplier de Tun a Tautre le 
mouvement de rotation, et du moteur compose de la semelle (3) qui regoit la chaussure et bascule sous la pression du poids du corps 
d'anifere en avant et d*un pied sur I'autre, des cr^mailleres (6) qui, en descendant, actionnent les Elements (A),(B),(C) par Tinter- 
m&iiaire d'616ments d'engrenage auxiliaires a et p months sur roues libres et renforc^s de syst^mes bielle-manivelle (lO)-(P 4RL), 
des crdmaill^res (7) qui actionnent, en remontant, au moyen de pignons sur roue libre, les Elements d'engrenage (A),(B),(C),(D), et 
des ressorts ou amortisseurs (5) fix6s sur le chassis (9) qui font remonter la semelle lorsque la pression du poids passe d*un coii & 
I'autre. Uappareil selon rinveniion est paiticuliferement destine & 61argir la gamme des moyens de transport et aux activit^s sportives, 
ludiques et r6cr6atives. 
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Vdhiciile m^canique roulant autonome adaptable soiis chaque pied d'un marcheur. 



15 

La pr^sente invention qui s'inscrit dans les domaines des transports, des loisirs et 
des sports, conceme un appareil m^canique roulant autonome, modulable, adaptable sous 
chaque pied d'un marcheur, qui, d'arriSre en avant et d'un pied sur Tautre, par la pression 
20 du poids de son corps sur la semelle de Tappareil, multiplie sa vitesse de deplacement en 
avant, en actionnant, par des m^canismes moteurs synchronises, une chaine cinematique 
composee d'^Iements d'engrenages multiplicateurs associ^s Tun a Tautre et porteurs de 
roues motrices. 

L'augmentation ou la multiplication de la vitesse de d6placement d'une personne 
25 (de 2 et 6 km/h dans la marche normale) est traditionnellement r6alis6e avec des appareils 
individuels, souvent sportifs ou ludiques, qui requidrent une Anergic musculaire d'autant 
plus grande que la vitesse a atteindre est plus elev^e, et done, qui g6nerent d'autant plus de 
fatigue, comme les cycles, pour lesquels la position n'est pas toujours tr^s confortable ou 
les patins k roulettes, en ligne ou non, le plus souvent sans m^canisme de freinage, qui 
30 demandent aussi une certaine maitrise pour eviter les chutes, freiner et s'arreter, du fait que 
les roues sont libres de toumer en avant comme en arri^re. Les autres moyens de 
locomotion comme les motocycles et les automobiles, s'ils sont rapides et confortables, 
sont souvent bruyants et leur utilisation intensive contribue a la pollution atmosph^rique ; 
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de plus, dans les villes, notamment dans leur centre, Tencombrement des automobiles est 
une des causes principales d'embouteillage. 

On connatt du document US-A-4 861 054 un dispositif ameliore pour la propulsion 
d'un engin du type planche a roulettes, L'actionnement de cette planche est sans rapport 
avec Vappareil selon Vinvention. 

La publication BE'A-899 747 diviilgue un patin a roulettes avec un entrainement 
elimentaire par crimaillere et engrenages de transmission de puissance aux roues. Ce 
patin differe structurellement de I 'invention iciproposie et ne permet pas d'atteindre les 
puissances developpies selon I 'indention. 

Enfln, EP-A-0 990 456 montre un patin a roulettes en ligne pourvu de moyens 
d'iclairage, H est done tres iloigni de I 'appareil selon Vinvention. 

L'appareil mecanique roulant selon Tinvention pennet d*6viter les divers 
inconv^nients de Tetat de la technique actuel. La fatigue musculaire est faible car la source 
d'^nergie principale vient du poids du corps ; et sans long apprentissage, avec Tenergie 
musculaire necessaire a la simple marche en promenade, Tutilisateur, en position debout, 
conduit Tappareil et avance avec une sensation de souplesse en fonction de la cadence de 
ses pas et du transport de poids. A son gr6, il peut acc616rer et multiplier plusieurs fois sa 
Vitesse de d6placement en avant ou la diminuer, ou freiner automatiquement jusqu'i 
s'arrgter et de revenir h la marche normale et par exemple monter des escaliers tout en 
gardant la paire d'appareils aux pieds. Ainsi, les risques de chute ou d'accident sont reduits 
et son emploi est rendu plus sur pour une grande partie de la population de tout age. L6ger 
sous le pied, l'appareil s'attache a toute chaussure sans haut talon. Peu encombrant, il se 
range dans une boite ou un sac. II fonctionne et roule sur toute voie de type route, piste 
cyclable, trottoir, etc., et en tout terrain avec des roues ^quip^es d'une bande de roulement 
de type chenille. Son fonctionnement n'est pas trds bruyant ; et comme il n'utilise aucun 
carbwant, il ne produit aucune pollution atmosph^rique. II peut completer avantageusement 
la gamme des v6hicules circulant dans les villes et leurs peripheries. 

Bien que l'appareil s'utilise normalement par paire, un sous chaque pied, la presente 
description ne conceme qu'un seul appareil. 

L'appareil se caract^rise par une semelle sur laquelle la chaussure est attach^e par 
un dispositif de fixation. A chaque extr6mit6 se trouve un systeme d'eclairage electrique 
(blanc i I'avant et rouge a I'arriere) dont Tossature se retoume sous la semelle et coulisse 
de fa9on k ajuster sa longueur a celle du pied. La semelle repose et s'articule sur des 
ressorts ou amortisseurs dont Tassise est fix6e k un chassis. Lat&alement, de part et d'autre 
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SOUS la semelle ou aussi dans certains modeles sur une contre-semelle, sont fix&s et/ou 
articul^es, en des endroits caracteristiques, des cremailleres droites ou cintr^es, qui, soit en 
montant, soit en descendant, actionnent, soit directement, soit au moyen d'd6ments 
d'engrenages auxiliaires comprenant des roues libres de type a sens unique, chaque chame 
5 cinematique latdrale qui est coraposee d'un nombre variable - le plus souvent de 5 a 13 - 
d'61&nents d'engrenage contigus, allant de I'eldment d'engrenage arrifere li6 k la roue 
motrice arriSre k V6l6m&at porteur de la roue avant, motrice ou non, montde sur une roue 
libre de type k sens unique. Pour augmenter le contact avec le sol, des roues intermddiaires 
peuvent aussi s'intercaler entre I'avant et rarriSre, Months sur roulement autour d'axes lies 

10 au chSssis et parall^les entre eux, chacun des elements d'engrenage est constitue, suivant 
les rapports de multiplication recherch^s et les besoins de synchronisation, de I'assemblage 
d'un nombre variable de roues dent6es concentriques de difKrents diam^tres ; element 
d'engrenage s'engrenant avec l'616ment d'engrenage adjacent suivant une disposition 
d'engr^nement de type pignon de I'un avec roue dentde de I'autre. Les pignons des 

15 616ments d'engrenage en contact direct avec les crdmailldres sont montfe sur roue libre de 
type k sens unique. Des systdmes additionnels de type bielle-manivelle, consistant en une 
tige articulde d'un cdt€ avec une crtoaillere et de I'autre c6t6 avec un disque \i6 k I'un des 
616ments d'engrenage auxiliaires, qui renforcent Taction des cremailleres, peuvent etre 
ajoutds suivant les modules. L'ensemble des Elements d'engrenages et le chassis peuvent 

20 6treprot6g6sparimhabillage. 

Sous I'effet de la pression exercde sur la semelle par le poids du corps du marcheur, 
d'abord c6t6 talon. Taction des cremailleres, des 616ments d'engrenage auxiliaires et des 
syst^mes bielle-manivelle, commence a mettre en rotation les elements d'engrenage de 
chaque chaine cinematique latdrale et les roues motrices qui commencent k accroitre la 

25 Vitesse de marche de I'utilisateur ; ensuite, la pression du poids du corps s'exerce c6t6 
pointe du pied, et, de la mSme maniSre, renforce la rotation de chaque chatae cinematique 
laterale et des roues motrices, et prolonge d'autant la longueur du pas du marcheur, qui, en 
exerfant altemativement la pression du poids de son corps sur la semelle d'arriere en avant 
et d'un pied sur I'autre, donne au mecanisme la puissance necessaire pour multiplier la 

30 Vitesse de sa marche en avant, 

Lorsque I'utilisateur fait cesser ce mouvement altematif et maintient la pression du 
poids de son corps soit sur Tarriere, soit sur I'avant de I'appareil, le mecanisme freine 
automatiquement et s'arrSte. Une fois k I'arrgt, par uu bouton k cliquet, I'utilisateur pent 
bloquer le fonctionnement du mecanisme et la rotation des roues. 
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Selon les modes de realisation, les contraintes et les performances demand6es, 
Tappareil est modifiable en tout point et notamment sur les points suivants : 

- Semelle : elle peut etre cintr^e et comprendre une ou plusieurs contre-semelles, ou 
6tre I'assemblage crois6 de deux parties planes. La chaussure peut s'attacher directement 
sur la semelle par nn dispositif h lanieres, 8tre confectionn^e sp6cialement pour 
s'enclencher sur I'appareil, ou faire partie int^grante de rappareil. L'^nergie du syst^me 
d'6clairage fix6 k la semelle peut 8tre foumie par batterie, dynamo, ou tout autre proc6d6. 

- Chaine cindmatique : Elle se compose g6n6ralement de deux chaines laterales 
sym6triques d'^ldments d'engrenage dont le nombre est variable suivant les mod^es ; il est 
le plus souvent compris entre 5 et 13 pour chaque chaine lat6rale. Les roues en contact avec 
le sol peuvent se situer entre les deux chames laterales ou de chaque c6t6 en bordure de la 
semelle. 

- Elements d'engrenage : Sur un mSme 616ment d'engrenage, le nombre de roues 
dent6es et leur diamStre peut varier. Des roues libres peuvent y 6tre incorpor^es pour tenir 

15 compte des variations de vitesse angulaire. Les rapports entre roues denttes et pignons de 
deux 616ments d'engrenage adjacents sont modulables. 

- Dimensions : la hauteur du sol k la semelle peut varier ainsi que la longueur des 
difF6rentes cr^maill&es. Outre les systSmes d'ajustement avant et arrifere k la pointure de 
I'utilisateur, les dimensions et la forme de la semelle proprement dite peuvent varier. 

- Adjonction de mecanismes : Par leur effet bras de levier, des tiges articulees 
peuvent etre ajout6es en diff^rents points du mecanisme pour augmenter sa puissance et 
notamment des syst^mes de type bielle-manivelle. 

- Amortisseurs : lis sont k ressort et/ou k fluide. Leur nombre et emplacement peut 

varier. 

25 - Roues en contact avec le sol : EUes sont de diametre variable et suivant les 

modules, leur nombre varie de 2 a 8 ou plus, positionn&s sur une seule ligne centrale ou 
sur plusieurs lignes paralleles. Leurs jantes peuvent recevoir un bandage individuel 
compost d'un mat^riau souple ou une bande de roulement de type chenille reHant plusieurs 
roues entre elles, notamment les roues arri^re aux roues intercalaires. G^ndralement 

30 motrices, elles peuvent etre aussi non motrices. NOTA- Cas de la roue avant: 
Mpendamment du fait qu'eUe soit mont^e sur une roue Ubre de type i sens unique qui 
I'empeche de toumer en arridre, elle peut 6tre motrice ou non : motrice, elle est relive k la 
chaine cin6matique lat&ale par un pignon qui agit alors comme un r^gulateur de vitesse en 



20 
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fonction de son rapport avec la roue dentee correspondante de T^l^ment d'engrenage 
pr6c6dent ; non motrice, elle n'est pas reliee k la chaine cindmatique. 

- Materiaux utilises : toute matiere appropri^e. 

La pr^sente invention conceme un appareil m^canique roulant autonome adaptable 

5 sous chaque pied d'un marcheur pour multiplier sa vitesse de d^placement en avant 
caract6ris6 en ce qu'il comporte un chassis auquel sont life les axes de 5 a 13 ou plus 
616ments d'engrenage (A,B,C,D, ...Z) qui constituent une chaine cindmatique, comprenant 
et allant des roues motrices arriere (AO) aux roues avant (ZORL) dispos^es sur plusieurs 
lignes paralldles et en contact avec le sol par un bandage souple, dans laquelle chacun des 

10 616ments comprend une ou plusieurs roues dent^es concentriques qui s'engrenent avec 
celles de I'element voisin de fa9on a transmettre et multiplier de Tun k Tautre le 
mouvement de rotation distribue au moyen d'un m^canisme moteur compost de 3 4 12 
crdmaillferes, qui, en descendant, entrainent la chaine d*616ments d'engrenage, chacun par 
un pignon mont6 sur une roue libre de type k sens unique, tandis que d'autres cr6maillferes, 

15 au nombre de 2 a 10 ou plus I'entrainent en remontant, suivant le mouvement altematif 
d'une semelle en deux parties crois^es qui repose sur des ressorts/amortisseurs et supporte, 
attachfe par un dispositif a lanieres, la chaussure et le pied du marcheur par lequel s'exerce 
la pression du poids de son corps de Tarriere vers Tavant et d'un pied sur Tautre. 
Selon les variantes pr^fiSr&s de Tinvention : 

20 . il est 6quip6 d'une double chaine d'elements d'engrenage (A-Z), chacune etant 

dispos^e lat^ralement de chaque cot^ sous la semelle, 

- des cremailleres actionnent chaque chaine d'd^ments d'engrenage par 
rintermediaire d'elements d'engrenage auxiliaires (a) ou de systdmes de deux elements 
d'engrenage auxiliau-es contigus (a) et (P) constitufe chacun de une ou plusieurs roues 

25 dent6es concentriques dont une au moins est mont6e sur une roue libre de type a sens 
unique. 

- Taction des cremaillferes et des systemes d'engrenage auxiliaires (a) et (P) est 
renforcie par un systdme bielle-manivelle compost d'une tige articul^e d'un c6t6 en tete des 
cremailleres et de I'autre cote sur un disque (P2RL) axe sur I'eiement d'engrenage auxiliaire 

30 (P), 

- la semelle est formde d'une seule pi^ce, 

- la ch^e d'a^ments d'engrenage (A-Z) est prise en « sandwich » entre une semelle 
fonnfe d'une seule piSce cintr^e sous laquelle sont fix^es des cremailleres qui actionnent les 
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616ments d'engrenage de la chaine (A-Z) en descendant et une contre-semelle sur laquelle 
sont fix^es les cr^maillferes qui les actionnent en remontant, 

- chaque roue avant en contact avec le sol (ZORL) est independante sur son axe des 
616ments d'engrenage pr6c6dents et n'est pas relive k la chaine cin6matique, 

5 - la semelle est 6quip6e d'un dispositif d'^clairage 61ectrique k Tavant et k Tarrifere 

dont Tossature se retoume sous la semelle et coulisse pour s'ajuster au pied de Tutilisateur, 

- les roues en contact avec le sol d'un m6me ligne sont toutes, ou au moins deux, 
6quip6es d'une bande de roulement tout terrain de type chenille, 

- les roues en contact avec le sol (de AO k ZORL), sont toutes dispos^es sur une seule 

10 ligne, 

- la chaussure est specifique et integree a Tappareil et k sa semelle tout en pennettant 
le mouvement du pied d'arri^re en avant, 

- les amortisseurs sont a fluide. 

Les dessins annexes illustrent, sans Stre limitatif, quelques modeles de cette 
15 invention polymorphe et modifiable : 

- La figure 1 represente une elevation sans habillage d'un mod^e de Tinvention, 
avec, de la roue motrice arriere a la roue avant, une chaine cin&natique lat6rale, composee 
de 4 +1 616ments d*engrenage, actionn^e par 3 ensembles de 2 61ements d'engrenage 
auxiliaires et 5 cr^maillferes sous une semelle en deux parties planes crois^es. 

20 - La figure 2 represente une Elevation identique au dessin de la figure 1 avec 

Tadjonction de systemes de type bielle-manivelle. 

- La figure 3 represente une 616vation semblable k celle de la figure 2, mais dont la 
chaine cin6matique laterale est composee de 6+1 616ments d'engrenage actionnes par 3 
ensembles de 2 616ments d'engrenage auxiliaires et 7 cr^maillSres. 

25 - La figure 4 represente une elevation semblable k la figure 3 dont le point d'appui 

du talon est d^place vers Tavant d'un element d'engrenage ; la chaine cinematique laterale, 
compos6e de 6+1 elements d'engrenage, est actionnfe par 3 ensembles de 2 elements 
d'engrenage auxiliaires et 5 cremailteres. Les systemes ressorts/amortisseurs int^grent des 
cr^mailleres a rarriere et a Tavant. 

30 - La figure 5 represente une elevation d'un modele different de Tinvention. La 

chaine cinematique laterale, composee de 6+1 elements d'engrenage, est actionn6e par 3 
ensembles de 1 ou 2 elements d'engrenage auxiliaires et 7 cremailieres cintrees fixees sous 
la semelle en deux parties planes croisees. 
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- La figxire 6 repr6sente une 616vation d'un module diff&ent de Tinvention. La 
chaine cin6matique laterale, compos^e de 12 +1 Elements d'engrenage portant 3 roues en 
contact avec le sol, est actionn^e par 16 cremailleres cintrfes fix6es sous la semelle en deux 
parties planes. 

- La figure 7 repr6sente T^levation dfun autre modde de I'invention dit 
« sandwich » qui comprend une semelle cintrde d'une seule pi^ce et une contre semelle. La 
chaine cin^matique lat6rale, compos^e de 8 +1 616ments d'engrenage portant 3 roues en 
contact avec le sol, est actionn^e par 14 cremailleres fixees pour moitie sous la semelle et 
pour moitie sur la contre-semelle. 

- La figure 8 repr^sente un modele semblable k celm de la figure 7 dans lequel la 
chaine cinematique laterale est composee de 12+1 61^ments d'engrenage, portant 4 roues 
en contact avec le sol, actionnes par 22 cremailleres fixees pour moitie sous la semelle et 
pour moitie sur la contre-semelle 

- La figure 9 represente une vue du dessus d'une semelle en deux parties planes 
avec la position habituelle des ressorts et/ou amortisseurs, des diff&ents 616ments 
d*engrenage auxiliaires et de deux chaines cinematique lat&ales. 

- La figure 10 represente \me vue du dessus d'une semelle cintree avec une contre- 
semelle et la position habituelle des ressorts et/ou amortisseurs, des cremailleres et des 
difKrents 616ments d'engrenage de deux chaines cin6matiques laterales. 

- Les figures 11 a 16 de la planche 10, sans etre limitatives, repr^sentent quelques 
positions sous la semelle des roues en contact avec le sol et des ressorts ou amortisseurs. 

En reference au dessin selon la figure 1, Tinvention comporte un dispositif (1) k 
lanieres pour maintenir le pied et la chaussure de Tutilisateur sur une semelle (3) 
basculante autour de Taxe (4) reli6 a un chassis (9). La semelle compos6e de deux parties 
planes croisfes qui se prolongent au-dela de Taxe (4) est equipee a ses deux extremites 
d'un dispositif d'&lairage (2) (blanc a Tavant ?t rouge k Tarrifere) dont Tossature se 
retoume sous la semelle* (3) et coulisse pour permettre d'ajuster la longueur de la semelle a 
la dimension de la chaussure de Tutilisateur. Des amortisseurs k ressort (5) sont positionn^s 
sous chaque partie de la semelle. lis sont fixes au chassis (9) en partie basse et s'articulent 
et coulissent sous la semelle (3) en partie haute pour pouvoir se comprimer et se 
d^comprimer librement lors de son basculement. Lat&alement, de chaque c6t6 de 
Tappareil, sont disposees deux chaines cindmatiques semblables compos^es de 4+1 
elements d'engrenages, de (A) porteur de la roue motrice (AO) jusqu'jt (Z) porteur de la 
roue avant (ZORL) (la mention RL a la suite d'une reference indique que la roue 
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coirespondante, dent^e ou non, est mont6e sur une roue libre de type a sens unique) en 
passant par (B), (C), (D), months sur des roulements autour de leurs axes respectifs 
paralleles fix6s dans le chassis (9) et constitu^s de roues denizes concentriques de 
diamfetres correspondants pour s'engrener Tun k I'autre de fa9on k transmettre et multiplier 

5 d'un dement k I'autre le mouvement de rotation distribu6 par les m^canismes moteurs. 
L'61dment d'engrenage (A) est constitu6 des roues dent&s (A1)(A2) et de la roue motrice 
en contact avec le sol (AO); I'^l^ment (B) est constitu6 des roues dent^es 
(B1)(B2)(B3)(B4RL); l'616ment (C) est constitu6 des roues dent^es (C1)(C2)(C3)(C4RL) ; 
r^lAnent (D) est constitu^ des roues dent^es (D1)(D2) ; l'€l6ment (Z) est constitud de la 

10 roue dent6e (Zl) et de la roue en contact avec le sol (ZORL). Dans chaque chaine 
cinematique lat^rale, I'el^ment d'engrenage (A), par sa roue dentee (Al) menant la roue 
dentee (Bl), transmet son mouvement de rotation k (B) qui Tamplifie et le transmet 
k r616ment d'engrenage (C) qui ramplifie et le transmet k I'el^ment d'engrenage (D), qui 
Tamplifie par sa roue dentee (Dl) entrainant le pignon (Zl) et transmet le mouvement de 

15 rotation multipli6 a I'^ldment d'engrenage (Z) et done k la roue avant (ZORL) en contact 
avec le sol. Le moteur (terme d^signant les mdcanismes moteurs) qui actionne les 616ments 
d'engrenage et les roues motrices qui composent la chaine cinematique comprend la 
semelle basculante (3) et les ressorts/amortisseurs (5), les cr^mailleres (6) et (7) et les 
adments d'engrenage auxiliaires (a) et (p). Chaque cremaillSre (6) met en rotation un 

20 a6ment d'engrenage auxiliaire (a) dont le pignon (alRL) mhne le pignon (p2RL) d'un 
deuxi^me element d'engrenage auxiliaire (p) qui transmet ce mouvement de rotation k trois 
elements d'engrenage de la chaine cinematique (A-Z) par ses roues dent6es (pl)( p3), 
tandis que les cr^mailieres cintr^es (7), dont le centre est I'axe (4) de la semelle, lenforcent 
directement la rotation de la chaine cin6matique en actionnant deux des elements 

25 d'engrenage centraux. Pour plus de details, dans un premier temps, en descendant, sous la 
pression du poids du corps de I'utilisateur s'exerjanf sur le talon, le ressort amortisseur (5) 
de rarri&'e se comprime et celui de I'avant se decomprime et les cremailleres (6) situ^es 
sous la partie arridre de la semelle mettent en rotation les elements d'engrenage auxiliaires 
(a) et (P) correspondants ; un des elements (P) entraine alors par (pl)(P3), respectivement 

30 les roues dentees (A2)(A1) de (A) transmettant une premiere vitesse aux roues (AO) et 
(ZORL), tandis qu'un autre element (p) entraine par (p 1) la roue dentee (B2) de (B) 
transmettant une deuxieme vitesse aux roues motrices (AO) et (ZORL); dans ce meme 
temps, en remontant sur le pignon (C4RL), la cremailiere cintree (7), situee au-dela de 
I'axe (4) sur la meme partie de la semelle, entraine I'eiement (C) et renforce ces deux 
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premi^tes vitesses. Dans un deuxidme temps, en descendant sous la pression du poids du 
corps de I'utilisateur s'exer9ant sur la pointe du pied, le ressort amortisseur (5) de I'avant 
se comprime et celui de rarriere se decomprime et les cr6mailleres (6) de la partie avant de 
la semelle mettent en rotation les elements d'engrenage auxiliaires (a) et (P) 
correspondants qui entrainent par (p 1) le pignon (C3) de (C) qui transmet k travers la 
chaine cin&natique (A-Z) une troisidme vitesse aux roues en contact avec le sol (AO) et 
(ZORL); dans ce mgme temps, en remontant sur le pignon (B4RL), la crfimaillfere (7), situ6e 
au-deia de I'axe (4) sur la meme partie de la semelle, entraJne r616ment (B) et renforce 
cette troisidme vitesse. 

Un pas avec I'appareil, c'est-4-dire une simple pression arri^re suivi d'une pression 
avant permet d€}k de parcourir plusieurs metres. Et la puissance de ce moteur croit encore 
avec I'augmentation de cadence des pressions altematives d'arriere en avant et d'xm pied 
sur I'autre du poids du corps du marcheur sur la semelle, entrainant la chaine cin6matique 
(A-Z), multipliant d'autant la vitesse de rotation de ses roues en contact avec le sol (AO) et 
(ZORL), et done la vitesse de d^placement en avant de I'utilisateur. La roue (ZORL) est 
montfe sur une roue libre de type k sens unique pour ^viter que, lors de la marche, le pied 
en extaision ne glisse en arriere au pass^e d'un pied k I'autre. Un bouton k cliquet de 
blocage manuel (8) au niveau de la roue avant (ZORL) actionne un pointeau qui traverse 
r616ment (D) et le chassis (9) et entrave le mdcanisme, stoppant son fonctioimement. 

Remarques : La position des elements (D) et (Z) en bout de chatne cin6matique 
pemiet de les remplacer facilement par des 6I6ments dont les engrenages ont un rapport 
different et de r6guler la vitesse de rotation de la roue (ZORL). Le pignon (Zl) peut 
egalement etre supprim^, ce qui rend la roue (ZORL) ind6pendante du m^canisme moteur. 

G&ieralement au nombre de 4, le nombre de roues en contact avec le sol peut 6tre 
ramen6 i 3, ou i 2 en ligne avec une chaussure adapt6e et 6ventuellement la modification 
de position des ressorts et/ou amortisseurs. 

En r^Krence au dessin selon la figure 2, la description et les caract^ristiques sont les 
m&nes que pour la figure 1, avec I'adjonction pour renforcer le m^canisme moteur de 
systfemes de type bielle-manivelle. Une tige (10) articul^e en tSte de la crdmaillke (6) est 
articulfe k son autre extrdmitd avec un disque (p4RL) de I'el^ment d'engrenage auxiliaire 
(p) et transforme le mouvement altematif des cr^maillferes (6) en mouvement rotatif des 
616ments (P). La longueur de la tige, le diamfitre du disque et I'emplacement des 
articulations peuvent €tre calculus de fa9on k ce qu'avec la vitesse acquise, les 616ments 
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d'engrenage (p) fassent un tour complet depuis le d6but de la pression arriere jusqu'^ la fin 
de la pression avant du poids du corps sur la semelle. 

En reference au dessin selon la figure 3, le modele illustr^ reprend les 
caracteristiques et les remarques des figures 1 et 2 avec une augmentation du nombre 
d'^l^ments de chaqxie chaine cin6matique lat6rale compos6e de 6+1 61€ments 
d'engrenages, de (A) porteur de la roue motrice (AO) jusqu'i (Z) porteur de la roue avant 
(ZORL) en passant par (B), (C), (D), (E), (F) constitu6s de roues dent6es concentriques de 
diamStres correspondants pour s'engrener Tun aprfes I'autre et mont6s sur des roulements 
autour de leurs axes respectifs parallels fix6s dans le chassis (9). L'^l^ment d'engrenage 
(A) est constitu^ des roues dentees (A1)(A2) et de la roue motrice en contact avec le sol 
(AO) ; raiment (B) est constitue des roues dentees (B1)(B2)(B3)(B4RL); I'^l^ment (C) est 
constitue des roues dentees (C1)(C2)(C3RL) ; Telement (D) est constitu6 des roues dent6es 
(D1)(D2)(D3RL) ; I'^Iement (E) est constitu^ des roues dentees (E1)(E2)(E3RL) ; 
raiment (F) est constitue des roues dentees (F1)(F2) ; l'616ment (Z) est constitu6 de la 
roue dentfe (Zl) et de la roue en contact avec le sol (ZORL). Par les roues dentees, le 
mouvement de rotation se transmet d'un 616ment d'engrenage a I'autre et s'amplifie depuis 
I'd^ment (A) et sa roue motrice (AO) jusqu'^ (Z) qui transmet le mouvement de rotation 
multipli6 k la roue avant (ZORL) en contact avec le sol. Le moteur qui actioime les 
^l^ments d'engrenage et les roues motrices qui composent la chaJne cin^matique comprend 
la semelle basculante, les ressorts/amortisseurs (5), les cr^maill^res (6) et (7), les Elements 
d'engrenage auxiliaires (a) et (p) et les systfemes de bielle-manivelle (10)-(P4RL). Chaque 
cr6maill6re (6) met en rotation un ^l^ment d'engrenage auxiliaire (o) dont le pignon 
(alRL) mfene le pignon (p2RL) d'un 616ment (P) qui transmet ce mouvement de rotation 
aux trois elements (A), (B), (E), par ses roues dent6es (pi) (P3) respectivement sur (A2) 
(Al) et (Bl) (B3) et par (P 1) sur (E2), tandis que quatre cr^maill^res cintr^es (7) 
renforcent directement la rotation de la chaine cin^matique en actionnant ses quatre 
elements d'engrenage centraux. (B), (C), (D), (E) respectivement en (B4RL), (C3RL), 
(D3RL) et (E3RL). Ce module plus rapide que les pr6c6dents permet d'abaisser la hauteur 
du sol k la semelle. 

En r^f^rence au dessin suivant la figure 4, les caract^ristiques sont semblables k 
celles du dessin de la figure 3 avec les modifications suivantes : Les ressorts ou 
amortisseurs (5) ne sont pas situ6s sous I'axe longitudinal de la semelle mais de part et 
d'autre et int6gr& k I'int^rieur des m&anismes de crdmaill&e (6). Le point de pression 
ani&re du poids du corps est sur I'axe de I'^l^ment d'engrenage (B) au lieu de (A). Les 
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syst^mes bielle-manivelle (10) sont compl6t6s par des tiges guide en partie inferieure. Ce 
mteanisme k ressorts o\i amortisseurs lateraux pennet de disposer facilement une double 
chaine cin^matique avec deux roues motrices (AO) et (ZORL) align6es dans I'axe 
longitudinal sous la semelle. Comme dans tous les types de modele oil les roues sont sur 
une seule ligne, une chaussure sp^ciale, maintenant la cheville lat6ralement tout en 
permettant le mouvement de basculement du pied d'avant en arriere, pourra etre integree 
ou adaptSe k Tappareil. 

Pour plus de details, chaque chaJne cin^matique lat&ale de ce modfele est compos^e 
de 6+1 dements d'engrenages, de (A) porteur de la roue motrice (AO) jusqu'a (Z) porteur 
de la roue avant (ZORL) en passant par (B), (C), (D), (E), (F), constitues de roues dentees 
de diamfetres correspondants pour s'engrener Tun apr^s Tautre et months sur des 
roulements autour de leurs axes respectifs paralleles fix6s dans le chassis (9). L'616ment 
d'engrenage (A) est constitue des roues dent6es (A1)(A2)(A3) et de la roue motrice en 
contact avec le sol (AO) ; I'el^ment (B) est constitu6 des roues dentees (B1)(B2)(B3)(B4); 
raiment (C) est constitu6 des roues dent&s (C1)(C2)(C3) ; relement (D) est constitu6 des 
roues denttes (D1)(D2)(D3)(D4RL) ; r^l^ment (E) est constitu6 des roues dentees 
(E1)(E2)(E3)(E4RL) ; I'^lement (F) est constitue des roues dentees (F1)(F2); I'el^ment (Z) 
est constitu6 de la roue dent^e (Zl) et de la roue en contact avec le sol (ZORL). Par les 
roues dent6es, le mouvement de rotation se transmet d*un Element d'engrenage a I'autre et 
s'amplifie depuis Tel^ment (A) et sa roue motrice (AO) jusqu'a (Z) qui transmet le 
mouvement de rotation multiplie a la roue avant (ZORL) en contact avec le sol. Le moteur 
qui actionne les ^l^ments d'engrenage qui composent la chaine cinematique avec ses roues 
motrices comprend la semelle basculante (3), les cr^mailleres (6) et (7), les ressorts 
amortisseurs (5), les 61ements d'engrenage auxiliaires (a) et (p) et les systeme de bielle 
manivelle (10-p4RL). Chacune des trois cremailldres (6) met en rotation un Element 
d'engrenage auxiliaire (a) dont le pignon (alRL) mSne le pignon (P2RL) d'un 616ment (P) 
renforce par le systeme bielle-manivelle (10-i32RL) qui transmet ce mouvement de rotation 
aux a^ments (A), (B), (E), par ses roues dentdes (pl)(P3) respectivement sur (A3)(A1) et 
par (p 1) sur (B2) et a Pavant par (pi) sur (E2), tandis que 2 cremailleres cintrees (7) 
renforcent directement la rotation de la chaine cinematique en actionnant ses elements 
d'engrenage centraux (D) et (E) respectivement en (D4RL) et (E4RL). 

En reference au dessin selon le module de la figure 5, toutes les cr^mailldres sont 
cintr&s et chaque chaine cinematique lat^rale est compos6e de 6+1 elements d'engrenages, 
de (A) porteur de la roue motrice (AO) jusqu'a (Z) porteur de la roue avant (ZORL) en 
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passant par (B), (C), (D), (E), (F), constitu^s de roues dent^es concentriques de diametres 
coirespondants pour s'engrener Tun apres I'autre et montds sur des roulements autour de 
leurs axes respectifs paralleles fixes dans le chassis (9). L'61€ment d'engrenage (A) est 
constitu^ des roues deiitdes (A1)(A2)(A3RL) et de la roue motrice en contact avec le sol 
5 (AO) ; Y6l6ment (B) est constitud des roues dent6es (B1)(B2)(B3)(B4RL); l'6I6ment (C) est 
constitu6 des roues dentees (CI)(C2)(C3)(C4RL) ; I'^lement (D) est constitu6 des roues 
denttes (D1)(D2)(D3) ; l'61ement (E) est constitu6 des roues dent6es (E1)(E2)(E3) ; 
rel&ient (F) est constitu6 des roues dentees (F1)(F2)(F3RL) ; l'616ment (Z) est constitue 
de la roue dentte (Zl) et de la roue en contact avec le sol (ZORL). Par les roues dentees, le 

10 mouvement de rotation se transmet d'un element d'engrenage a I'autre et s'amplifie depuis 
l'a6ment (A) et sa roue motrice (AO) jusqu'a (Z) qui transmet le mouvement de rotation 
multipli6 a la roue avant (ZORL) en contact avec le sol. Le moteur qui actionne les 
616ments qui composent la chaine cinematique et les roues motrices comprend la semelle 
basculante (3), les ressorts/amortisseurs (5) les cr^maiDdres cintrees (6) et (7), les a^ments 

15 d'engrenage auxiliaires (a) et (p). La double cr6maill&-e (6) situ^e k I'extiSme arridre met 
d'abord en rotation par le pignon (alRL), un 6l6mtat d'engrenage auxiliaire (a) dont le 
pignon (a2) entraine directement la roue dent6e (Al) de I'^l&nent d'engrenage (A) qu'elle 
entraine encore par son action sur le pignon (A3RL). La cr6maillere (6) voisine situ6e a 
rarridre en retrait de la precedente met en rotation le pignon (alRL) d'un element 

20 d'engrenage auxiliaire (a) qui entraine par le pignon (B4RL) l'el6ment d'engrenage (B). La 
double cr6maill6re (6) de I'avant, entraine d'un cote la roue dent6e (F) par le pignon 
(F3RL) et de I'autre cote un engrenage auxiliaire (a) dont le pignon (alRL) entraine par 
(P2RL) l'616ment d'engrenage auxiliaire (p) dont le pignon (pi) actionne I'^I^ment (E) par 
son pignon (E3), tandis que 2 cremaill^es cintr6es (7) renforcent la rotation de la chaine 

25 cinematique en actionnant d'un c6t6 I'element d'engrenage (C) en (C4RL) et par 
I'interaiidiaire de I'^Mment auxiliaire (P3RL) I'^l^ment (E) par son pignon (E3). 

En reference au dessin de la figure 6, ce module fonctionne, sans I'intermediaire 
d'engrenages auxiliaires, avec 16 cremailleres cintrees centrees sur I'axe (4). C'est 
particuli^rement k partir de ce module et dans les modeles suivant des figures 7 et 8 qui 

30 poss^dent des roues intercalaires en contact avec le sol, que des bandes de roulement tout 
terrain de type chenille permettant de se d6placer sur diff^rents types de sol peuvent 
6quiper les roues, en allant notamment seulement des roues arriferes aux roues intercalaires. 
Chaque chaine cinematique latdrale est compos6e dt 12+1 616ments d'engrenages, de (A) 
porteur de la roue motrice (AO) jusqu'^ (Z) porteur de la roue avant (ZORL), en passant par 
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(B), (C), (D), (E), (F), (G) porteur de la roue motrice (GO), (H), (I), (J), (K) et (L) 
constitu^s de roues dentdes concentriques de diam^tres correspondants pour s'engrener Tun 
apr^s Tautre et montes sur des roulements autour de leurs axes respectifs parallfeles fix6s 
dans le ch§ssis (9). L'^lement d'engraiage (A) est coiistitu6 des roues denizes (A1)(A2RL) 
5 et de la roue motrice en contact avec le sol (AO) ; raiment (B) est constitu6 des roues 
dentfes (B1)(B2)(B3RL); I'eMment (C) est constitu^ des roues dent^es (C1)(C2)(C3RL) ; 
r^ldment (D) est constitu^ des roues dent^es (Dl)(D2)(D3RL) ; l'616ment (E) est constitue 
des roues dent^es (E1)(E2)(E3RL) ; l'616ment (F) est constitu6 des roues denttes (F1)(F2) ; 
L'd&nent d'engrenage (G) est constitud des roues dent6es (G1)(G2) et de la roue motrice 

10 en contact avec le sol (GO) ; relement (H) est constitu6 des roues dent^es (H1)(H2)(H3RL) 
; V6l6ment (I) est constitue des roues dentees (I1)(I2)(I3RL) ; I'el^ment (J) est constitue des 
roues denizes (J1)(J2)(J3RL) ; I'element (K) est constitue des roues dent6es 
(K1)(K2)(K:3RL) ; I'element (L) est constitu6 des roues dentees (L1)(L2)(L3RL) ; 
r616ment (Z) est constitu6 de la roue dent6e (Zl) et de la roue en contact avec le sol 

15 (ZORL). Par les roues dentees, le mouvement de rotation se transmet d'un Element 
d'engrenage k I'autre et s'amplifie depuis Tel^ment (A) et sa roue motrice (AO) jusqu'^ 
(Z) qui transmet le mouvement de rotation multipli^ d la roue avant (ZORL) en passant par 
la roue motrice intercalaire (GO). Le moteur qui actionne les 616ments qui composent la 
chsSne cindmatique et les roues motrices comprend la semelle basculante (3), les ressorts 

20 ou amortisseurs (5) et les doubles cremailleres cintrees (6) et (7). Dans un premier temps, 
en descendant sous la pression du poids du corps de I'utilisateur s'exer9ant cdt6 talon, le 
ressort amortisseur (5) de I'arriere se comprime et celui de Tavant se d6comprime et les 
doubles cremailleres cintrees (6) situees sous la partie arridre de la semelle, mettent en 
rotation les Elements d'engrenage (A), (B). (C), (D), respectivement par leur action sur les 

25 pignons (A2RL), (B3RL), (C3RL), (D3RL) ; dans ce m€me temps, en remontant, les 
doubles crdmaillferes cintrees (7), situees au-deli.de Taxe (4) sur la mSme partie de la 
semelle, entrainent les 6Mments (H), Q), (J), (K), par les pignons (H3RL). (I3RL), (J3RL), 
(K3RL), renfor9ant le mouvement de rotation. Dans un deuxieme temps, en descendant 
sous la pression du poids du coips de I'utilisateur s'exer9ant sur la pointe du pied, le ressort 

30 amortisseur (5) de I'avant se comprime et celui de I'arriere se d6comprime, et les doubles 
cremailleres cintrees (6) situees sous la partie avant de la semelle mettent en rotation les 
elements d'engrenage (I), (J), (K), (L), respectivement par les pignons (I3RL), (J3RL), 
(K3RL), (L3RL) ; dans ce m6me temps, en remontant, les doubles cremailleres cintrees (7), 
situees au-deia de I'axe (4) sur la meme partie de la semelle, entrainent les elements (B), 
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(C), (D), (E), par les pignons (B3RL), (C3RL), (D3RL), (E3RL), renfor9ant la transmission 
du mouvement de rotation k travers la chaine cin6matique (A-Z) vers les roues en contact 
avec le sol (AO), (GO) et (ZORL). 

En r^fdrence au modele selon la figure 7, celui-ci, dit « sandwich » presents une 
semelle (3) d'une seule piece cintr6e sur laquelle sent fix6es 8 crdmaillJsres (6) qui 
actionnent la chaine cin^matique en descendant et une centre semelle (11) sur laquelle sont 
fix6es 8 cr^maill^res (7) qui actionnent la chaine cin6matique en remontant La contre 
semelle (1 1) est retenue k la semelle par des fourreaux coulissants dans les 6tuis constitu6s 
par les doubles cr6maiI16res (6). Chaque chaine cih^matique latdrale est composee de 8+1 
616ments d'engrenages, de (A) porteur de la roue motrice (AO) jusqu'a (Z) porteur de la 
roue avant (ZORL), en passant par (B), (C), (D), (E) porteur de la roue motrice (EO), (F), 
(G). (H), constitues de roues dentees concentriques de diam^tres correspondants pour 
s'engrener Tun apr^s Tautre et months sur des roulements autour de lexirs axes respectifs 
parall^les fix6s dans le chassis (9). L'616ment d'engrenage (A) est constitu6 des roues 
deat^ (A1)(A2)(A3RL) et de la roue motrice en contact avec le sol (AO) ; I'el^ment (B) 
est constitu6 des roues dentees (B1)(B2)(B3)(B4)(B5RL) ; l'616ment (C) est constitu6 des 
roues denizes (C1)(C2)(C3)(C4)(C5RL) ; l'616ment (D) est constitu^ des roues denizes 
(D1)(D2)(D3)(D4RL) ; r616ment (E) est constitu6 des roues dentees 
(E1)(E2)(E3)(E4)(E5RL) et de la roue motrice en contact avec le sol (EO) ; I'element (F) 
est constitu6 des roues dentees (F1)(F2)(F3)(F4)(F5RL) ; I'element (G) est constitue des 
roues dent6es (G1)(G2)(G3RL) ; I'element (H) est constitud des roues dentees 
(H1)(H2)(H3RL) ; I'element (Z) est constitu^ de la roue dent6e (Zl) et de la roue en 
contact avec le sol (ZORL). Par les roues dentdes, le mouvement de rotation se transmet 
d'un Element d'engrenage k I'autre et s'amplifie depuis I'element (A) et sa roue motrice 
(AO) jusqu'a (Z) qui transmet le mouvement de rotation multiplie k la roue avant (ZORL) 
en passant par la roue motrice intercalaire (EO). Le moteur actionnant les 616ments 
d'engrenage qui composent la chaine cin^matique et les roues motrices comprend 
I'ensemble semelle (3) et contre semelle (1 1), les doubles cremailleres (6) et (7) et les 
ressorts/amortisseurs (5). En descendant sous la pression du poids du corps de I'utilisateur, 
les doubles cremailleres (6) situees sous la semelle actionnent les €16ments d'engrenage (A) 
i (H) par lews pignons months sur roue libre de type k sens unique tandis que dans le 
mfime temps, en remontant, les doubles cremailleres (7), actionnent les m6mes elements 
d'engreiwge en des points diametralement opposes des mSmes roues libres de type a sens 
unique. Dans le mouvement altematif de la marche, la mise en rotation de la chaine 
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cindmatique et des roues motrices s'efFectue pendant toute la dur6e du pas, la pression du 
poids du corps du marcheur s'exer^ant r^guli^rement de Tarri^re vers Tavant. Lorsque la 
pression cesse, les ressorts (5) ramenent la semelle et la centre semelle k leur dcartement 
maximum, I'appareil est pret pour le pas suivant. Remarque : comme pour les autres 
mod^es, dans les modules de Tinvention dit « sandwich », la position des 2 demiers 
616mMits {(H) et (Z)} en bout de chaine cinematique pennet de les remplacer par d'autres 
suivant le rapport des roues dentdes recherche et de r6guler la vitesse de rotation de la roue 
(ZORL). Le pignon (Zl) peut 6galement 6tre supprimd, ce qui rend la roue 
(ZORL) iriddpendante du m6canisme moteur. G6n6ralement au nombre de 6, le nombre de 
roues en contact avec le sol peut etre ramen^ i 3 en ligne avec une chaussure et sa fixation 
adapt^e, et xme dventuelle modification de la position des ressorts ou amortisseurs. 

En reference au modele selon la figure 8, 6galement de type « sandwich », 
semblable a la figure 7, chaque chaine cinematique (A3,C,D3,F,G3,I,J,K,L + Z) est 
compos6e de 12+1 dements d'engrenage porteurs de 4 roues motrices (AO), (EO) (10), et 
(ZORL). Sous la semelle sont fix6es 12 ci^maillkes (6) qui actionnent la chaine 
cinematique en descendant et sur la centre semelle (11) sont fix^es 12 crdmailleres (7) qui 
actioiment la chaine cinematique en remontant. 

La figure 9 pr&ente sch6matiquement une vue du dessus d'une semelle (3) 
compose de deux parties croisdes sur Taxe (4) oii figurent les emplacement habituels des 
ressorts ou amortisseurs (5) et la position relative dans le chassis (9) des diff^rents 616ments 
d'engrenage de deux chaines cin^matiques latdrales (A,B,C,D.E,F,...Z) et des engrenages 
auxiliaires (a) (P). 

La figure 10 presente schdmatiquement Une vue du dessus d'une semelle (3) 
compose d'une seule pidce cintr^e et de sa contre-semelle (11) dans le module de type 
« sandwich » et reprdsente les emplacement habituels des ressorts ou amortisseurs (5) et la 
position relative dans le chassis (9) des difKrents Elements d'engrenage de deux chaines 
cin&natiques lat6rales (A,B,C,D,EJF,G,H,...Z) et des crdmailieres (6) et (7). 

La planche 10, sans gtre exhaustive, presente, des figures 11 a 16, quelques 
exemples de position des roues en contact avec le sol, sur une seule ligne ou sur plusieurs 
Ugnes parallels, et montre qu'avec quelques modifications, notamment du nombre et de la 
position des ressorts et/ou amortisseurs (5) par rapport aux elements d'engrenage, tons les 
modules peuvent fonctionner sur 2 roues, (AO) et (ZORL), ou 3, ou 4, et que les chaines 
cinematiques les plus longues peuvent etre mues par 5, 6, 7, 8 roues ou plus. 
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Sur les bases decrites pr6c6demment les variantes de cette invention polymorphe 
sont nombreuses et permettent, suivant les dispositifs adoptes, d'atteindre et de d^passer un 
coefficient multiplicateur de 7 par rapport k la Vitesse de la marche nonnale qui se situe 
entre 2 et 6 km/h, soit d'atteindre sans effort des vitesses de Tordre de 14 k 42 km/h et plus. 

5 A titre indicatif, la hauteur de I'axe de la semelle au sol vaiie en general de 50nun k 

SOnmi, avec des roues en contact avec le sol de diam^tre 16g6rement inf^eur ; les roues 
denttes varient g^n^ralement d'un diamdtre de 14mm k 65mm. La longueur de I'appareil 
est le plus souvent comprise entre 260mm et 320mm. Des modules sportifs ou de 
competition peuvent etre equip6s d'elements d'engrenage et de roues motrices de plus 

10 grands diamStres et de cr6maill6res plus longues grSce auxquelles la vitesse peut atteindre 
et d^passer les lOOkm/heure. Des modeles pour enfants peuvent leur permettre de marcher 
k la Vitesse de marche normale d'un adulte. L'invention est particulierement adapte aux 
d^placements de proximity dans les villes et leur p^ripherie pour les besoins de transport 
individuel, et aussi pour le sport, I'amusement et les loisirs. L'appareil objet de l'invention 

15 etant principalement m^canique, son industrialisation en grande s6rie ne pose pas de 
probldme particulier. 



20 
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REVENDICATIONS 

1 ) Appareil mecaiiique roulant autonome adaptable sous chaque pied d'un marcheur 
pour mxiltiplier sa vitesse de d6placement en avant caract6ris6 en ce qu'il comporte un 
5 chassis (9) auquel sont li^s les axes de 5 a 13 ou plus Elements d'engrenage (A,B,CJ), ...Z) 
qui constituent une chaine cindmatique, comprenant et allant des roues motrices arriSre (AO) 
aux roues avant (ZORL) dispos6es sur plusieurs lignes paralldles et en contact avec le sol par 
un bandage souple, dans laquelle chacun des 616ments comprend une ou plusieurs roues 
dent^es concentriques qui s'engrdnent avec celles de I'dlement voisin de fa9on k transmettre 

10 et multiplier de Tun a I'autre le mouvement de rotation distribue au moyen d'un m^canisme 
moteur compose de 3 a 12 cremailleres (6), qui, en descendant, entrainent la chaine 
d'61ements d'engrenage, chacun par un pignon monte sur une roue libre de type a sens 
unique, tandis que d'autres cremailleres (7), au nombre de 2 a 10 ou plus I'entrainent en 
remontant, suivant le mouvement altematif d'une semelle (3) en deux parties crois^es qui 

15 repose sur des ressorts/amortisseurs (5) et supporte, attach^e par un dispositif h lani^res, la 
chaussure et le pied du marcheur par lequel s'exerce la pression du poids de son coips de 
Tarridre vers I'avant et d'un pied sur Tautre. 

2 ) Un appareil selon la revendication 1 caracterise en ce qu'il est ^quipe d'une 
double chaine d'^lements d'engrenage (A-Z), chacune 6tant disposde lateralement de chaque 

20 c6t6 SOUS la semelle (3). 

3 ) Un appareil selon la revendication 2 caract6ris6 en ce que des cremailleres (6) 
actionnent chaque chaine d'el^ments d'engrenage par I'mtermddiaire d'el^ments 
d'engrenage auxiliaires (a) ou de systemes de deux Elements d'engrenage auxiliaires 
contigus (a) et (p) constitues chacun de une ou plusieurs roues dentfes concentriques dont 

25 une au moins est mont^e sur une roue libre de type 4 sens unique. 

4 ) Un appareil selon la revendication 3 caract6ris6 en ce que Taction des 
cr6mailI6res (6) et des systemes d'engrenage auxiliaires (a) et (p) est renforc^e par un 
systeme bielle-manivelle (10) compose d'une tige articulee d'un c6te en t6te des 
cr^maiUdres (6) et de I'autre cote sur un disque (P2RL) ax6 sur l'61&nent d'engrenage 

30 auxiliaire (p). 

5 ) Un appareil selon la revendication 4 caracterise en ce que la semelle (3) est 
form^e d'une seule piece 
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6) Un appareil selon la revendication 5 caract6rise en ce que la chaine d'elements 
d'engrenage (A-Z) est prise en « sandwich » entre une semelle (3) fonnee d'une seule pi^ce 
cintr^e sous laquelle sont fix6es des cremaill^res (6) qui actionnent les 616inents d'engrenage 
de la chaine (A-Z) en descendant et une contre-semelle (11) sur laquelle sont fix6es les 
cr6maill6res (7) qui les actionnent en remontant. 

7) Un appareil selon I'une quelconque des revendications 1 k 6 caractdris6 en ce que 
cheque roue avant en contact avec le sol (ZORL) est ind^pendante sur son axe des ^16ments 
d'engrenage pr^c6dents et n'est pas reli6e k la chaine cin^matique. 

8) Un appareil selon I'une quelconque des revendications 1 a 6 caract6rise en ce que 
la semelle est equipee d'un dispositif d'^clairage 61ectrique (2) a I'avant et a I'arriere dont 
I'ossature se retourne sous la semelle et coulisse pour s'ajuster au pied de I'utilisateur. 

9) Un appareil selon I'une quelconque des revendications 1 a 6 caract6ris6 en ce que 
les roues en contact avec le sol d'un m6me ligne sont toutes, ou au moins deux, 6quip6es 
d'une bande de roulement tout terrain de type chenille. 

15 10) Un appareil selon I'une quelconque des revendications la 6 caractdrise en ce que 

les roues en contact avec le sol (de AO k ZORL), sont toutes dispos6es sur une seule ligne. 

11 ) Un appareil selon I'une quelconque des revendications 1 k 6 caract^rise en ce 
que.la chaussure est sp^cifique et intdgr^e a I'appareil et a sa semelle (3) tout en permettant 
le mouvement du pied d'arriere en avant. 

20 12) Un appareil selon I'une quelconque des revendications 1 a 6 caract6ris6 en ce que 

les amortisseurs (5) sont k flmde. 
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